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Die folgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen 

© Positionserfassungseinrichtung fur einen Stellantrieb 
Die Erfindung betrifft eine Positionserfassungseinrich- 
tung fur einen Stellantrieb, mit einem Gehause, in dem 
ein Antriebsmotor und ein Untersetzungsgetriebe ange- 
ordnet ist. Aufgabe der Erfindung ist es, einen Stellantrieb 
der eingangs genannten Gattung so zu gestalten, dass 
auch bei Abkopplung vom Netz oder Ausfall der Span- 
nungsversorgung eine Weg ruck mel dung moglich ist. Die- 
se Aufgabe wird erfindungsgemafc dadurch gelost, dass 
Signale eines Wegsensors der Positionserfassungsein- 
richtung, in einem Pufferspeicher abgelegt werden. 
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[0001] Die Erfindung betrifft einen Positionserfassungs- 
einnchtung fur einen Stcllantrieb, mit cinem Gehause. in 
dem ein Antriebsmotor und ein Untersetzuntzsgetriebe anse- 
ordnet ist. 

[0002] Positionserfassungseinrichtungen fiir Stellantriebe 
dieser Art dienen dazu SteUglieder elektrisch in eine be- 
stimmte Position zu verstellen. Die eingestellte Position soil 
auch bei Einwirkung auBerer Krafte auf das Stellglied erhal- 
ten bleiben. Dies ist durch die Verwendung von selbstchcm- 
menden Untersetzungsgetrieben zwar erreichbar, jedoch ist 
der Wirkungsgrad solcher Untersetzungsgetriebe relativ un- 
gunstig. Weiter soli auch eine Handverstellung des Stell- 
glieds, etwa bei Ausfall der Spannungsversorgung. jederzeit 
moglich sein. Aus der US-PS 5,739.611 ist ein Stellantrieb 
bekannt, bei dem zur Unterbrechung des Kraftflusses zwi- 
schen Antriebsmotor und Stellglied eine Elektromagnet- 
kupplung vorgesehen ist. Urn bei Verwendung einer Elek- 
tromagnetkupplung eine Wegruckmeldung zu gewahrleisten 
muss ein Wegsensor zwischen der Elektromagnetkupplung 
und dem Stellglied angeordnet sein. Bei der US- 
PS 5,739.61 1 ist der Wegsensor ein Potentiometer, dieses ist 
aufgrund des begrenzten Stellbereichs nahe am Stellglied 
angekoppelt. Bei groBeren Verstellwegen, insbesondere bei 
LinearversteUungen sind Potentiometer jedoch nicht mehr 
wirtschaftlich sinnvoli einsetzbar. 

[0003] Aufgabe der Erfindung ist es daher einen Stellan- 
trieb der eingangs genannten Gattung so zu gcslalten, dass 
auch bei Abkopplung vom Netz oder Ausfall der Span- 
nungsversorgung eine Wegruckmeldung moglich ist. 
[0004] Diese Aufgabe wird erfindungsgemaG dadurch ge- 
lost, dass Signale eines Wegsensors der Positionserfas- 
sungseinrichtung, in einem Pufferspeicher abgelegt werden. 
[0005] Durch die Pufferspeicherung der Signale des Weg- 
sensors, ist stets eine Wegruckmeldung moglich, auch bei 
Ausfall der Versorgungsspannung. 

[0006] Eine weitere Aufgabe besteht darin, einen Stellan- 
trieb darzustellen, der einen hohen Wirkungsgrad aufweist, 
nut einer hohen Genauigkeit ansteuerbar ist, eine geringe 
Anzahl von Teilen und kompakt aufgebaut ist. 
[0007] Die weitere Aufgabe wird dadurch gelost, dass die 
fernsteuerbare Kupplung. zwischen dem Antriebsmotor und 
einer Positionserfassungseinrichtung angeordnet ist und ein 
Teil der Positionserfassungseinrichtung auf einem Teil der 
Kupplung angeordnet ist. Durch die Lage der fernsteuerba- 
ren Kupplung nahe am Antriebsmotor, ist nur ein geringes 
Moment iibcr die fernsteuerbare Kupplung zu ubertragcn, 
dadurch kann diese kleiner bauend und mit geringeren 
ohm'schen Verlusten ausgefuhrt werden. Weiterhin ist ein 
nicht selbsthemmendes Getriebe verwendbar, wodurch ein 
noch hoherer Wirkungsgrad erreichbar ist. Durch die An- 
ordnung dreht sich ein Teil des Wegsensors mit der Motor- 
drehzahl, wodurch eine hohe Impulszahl uber den Verstell- 
weg erreichbar ist. Da ein Teil der Kupplung als Trager fur 
einen Teil der Positionserfassungseinrichtung dient, ist ein 
kompakter Aufbau mit wenig Teilen moglich. 
[0008] Weiterbildungen der Erfindung werden in den Un- 
teranspriichen dargestellt. 

[0009] Ausfuhrungsbeispiele der Erfindung werden nach- 
stehend anhand der Zeichnung naher erlautert. Es zeigen: 
[0010] Fig. la eine vereinfachte Halbschnittdarstellung 
einer erfindungsgemaBen Positionserfassungseinheit, 
[0011] Fig. 1 b eine Ansicht eines Mitnehmerprofils, 
[00 12 J Fig. 2 eine Einbauzeichnung eines Stellantriebs in 
einen Sitz, 

[0013] Fig. 3 ein Blockschaltbild einer akkumulatorge- 
puffenen Notstromversorgung einer Positionserfassungs- 



schaltung, 

[W)U] Fig. 4 eine Prinzipdarstellung des Stellantriebs 
ohne Gehause, 

[0015] Fig. 5 eine Darstellung des Stellantriebs mit Ge- 
5 hause und 

[0016] Fig. 6 eine vereinfachte Explosionsdarstellun° des 
Stellantriebs. 

[0017] Fig. 1 zeigt eine vereinfachte Halbschnittdarstel- 
lung eines erfindungsgemaBen SteUantriebs I, mit einem in 
to einem Gehause 2 angeordneten Antriebsmotor 3, auf dessen 
Welle 13 ein magnetisch leitendes Teil 9 mitdrehend befe- 
stigt ist, wobei dieses eine in einem Spulentrager 49 befind- 
liche gehausefeste Spule 12 teilweise umgreift und bei be- 
stromter Spule 12 mit einem axial verschiebbaren magne- 
15 tisch leitenden Element 8 zusammenwirkt und dieses ma- 
gnetisch gegen die Kraft einer Feder 11 anzieht, wobei das 
axial verschiebbare Element 8 drehfest mit einem Ritzel 7 
oder einem Mitnehmer mit Vierkant, Stern oder sonstigem 
Welle-Nabe-Verbindungsprofil ist und bei unbestromter 
20 Spule 12 an einer relativ zum Gehause 2 drehfester Anlauf- 
scheibe 10 anliegt. Zwischen der Anlaufscheibe 10 und dem 
axial verschiebbaren Element 8 besteht bei nicht bestromter 
Spule 12 Reibschluss. Die Anlaufscheibe 10 kann axial ver- 
schoben werden, wenn eine Abstutzung (hier nicht gezeigt) 
25 zuruckgezogen wird. Das Ritzel 7. bzw. der Mitnehmer mit 
Vierkant, Stem oder sonstiges WeUe-Nabe-Verbindungspro- 
fil ist drehfest auf einer Ritzelwelle 42 angeordnet Ein 
zweites (schragverzahntes) mit Ritzel 44 ist getrieblich mit 
einem Untersetzungsgetriebe in EingrifT, dessen Ausgangs- 
30 zahnrad fest mit einer Mutter verbunden ist, die eine drehfe- 
ste Spindel aufnimmt (nicht gezeigt). Auf dem axial ver- 
schiebbaren magnetisch leitenden Element 8 ist ein alternie- 
rend magnetisierter Magnetring 16 angeordnet, der mit zu- 
mmdest einem Wegsensor 5 zusammenwirkt, der das alter- 
3^ merendc Magnetfeld in entsprechend elektrische Span- 
nungsimpulse umwandelt. Der oder die Wegsensor(en) 5 
und der Magnetring 16 bilden eine Positionserfassungsein- 
richtung 50. Vorzugsweise sind die Wegsensoren 5 als Hall- 
sensoren ausgebildet. Das magnetisch leitende, mit der Mo 
40 torwelle 13 mitdrehende Element 9, die gehausefeste Spule 
12, und das axial verschiebbare magnetisch leitende Ele- 
ment 8 bilden zusammen eine Kupplung 6. Die Einbaulage 
der Kupplung 6 direkt auf der Motorwelle 13 hat den Vor- 
teil, dass dort das zu ubertragende Drehmoment am klein- 
45 sten ist, wodurch die Kupplung 6 entsprechend kleiner bau- 
end ausgelegt werden kann. Das auf die Kupplung 6 fol- 
gende Untersetzungsgetriebe ist vorzugsweise als Stimrad- 
getriebe ausgebildet, weil dieses einen sehr hohen Wir- 
kungsgrad aufweist. Dadurch kann ein kleinerer Antriebs- 
50 motor verwendet werden. Zu den Nachteilen von Stimrad- 
getrieben zahlt die mangelnde Selbsthaltekraft gegen Bewe- 
gungen, die vom Stellglied ausgehen. Urn dennoch die Vor- 
teile des Stirnradgetriebes nutzen zu konnen ist eine Bremse 
vorgesehen, die aus dem axial verschiebbaren magnetisch 
53 leitenden Element 8 und der Anlaufscheibe 10 besteht. Die 
Spule 12 ist aus Kontaktierungsgriinden relativ zum Ge- 
hause 2 feststehend ausgebildet. Das mitdrehende magne- 
tisch Leitende Element 9 umgreift die Spule auf drei Seiten, 
auch auf der dem axial verse hieb lichen magnetisch leiten- 
60 den Element 8 gegen uberliegenden Seite. Dadurch ist der 
magnetische Fluss kurzgcschlossen. Urn eine Magnetwir- 
kung zu erzielen sind Ausnehmungen 14 im mitdrehenden 
magnetisch leitenden Element 9 und im verschiebbaren Ele- 
ment 8 vorgesehen, die den Fluss unterbrechen. Der Ma- 
&> gnetfiuss verlauft dann gezwungenermaBen entsprechend 
dem genngsten magnetischen Widerstand hauptsachlich 
uber das verschiebbare Element 8. Dieses wird auf das mit- 
drehende Element 9 zubewegt, da in dieser SteUung der 
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Luftspalt am kleinsten und der magnetische Widerstand am 
geringsten ist. 

[0018] Auch fur die Bremse ist es voneilhaft unmittelbar 
am Antricbsmotor 3 angeordnet zu sein, wcil dort die Drch- 
zahl am hochsten und das zu haltende Moment am gerinu- 5 
sten ist. Daher werden keine sehr hohen Anforderungen an 
die Bremse gestellt, um eine gute Haltewirkung zu erzielen. 
[0019] Mit dem Magnetring 16 auf dem axial verschieb- 
baren magnetisch leitenden Element 8 des Stellantriebs 1 
wirken vorzugsweise zwei p has en verse hobene Hallsensoren 10 
5 zusammen. Dies dient zur Erkennung sowohl des Dreh- 
winkels als auch der Drehrichtung. Die so gewonnenen In- 
formationen konnen durch eine Logik verarbeitet und in ei- 
nem elektronischen Zahier, dessen Zahlerstand ein MaB fur 
die eingestellte Position ist, gespeichert werden. Da der Ma- is 
gnetring 16, unabhangig vom Zustand der Kupplung, stets 
mit dem Stellglied verkoppelt bleibt, und die Signale in dem 
Zahier als PufTerspeicher abgelegt werden, ist jederzeit eine 
eindeutige Zuordnung zwischen Zahlerstand und Steliung 
des Stellglieds gewahrleistet. 20 
[0020] Fig. lb zeigt eine Ansicht des axial verschiebbaren 
magnetisch leitenden Element 8. mit dem Magnetring 16 
und einem Profil 29 in Stem form, das als Mitnehmer dient. 
Dieses Profil kann auch in Form eines Ritzels, einer abge- 
flachten Welle, eines Vierkants etc. ausgebildet sein. Das 25 
entsprechende Gegenstuck ist das Ritzel 7 bzw. ein entspre- 
chendes Element, das fest mit der Ritzelwelie 42 verbunden 
ist. 

[0021] Fig. 2 zeigt den Stellantrieb im eingebautcn Zu- 
stand in einem Sitz 24. Da der Stellantrieb 1 fest mit einem 30 
Sockel 51 des Sitzes 24 verbunden ist. wirkt als Stellglied 19 
der Sitz. Die drehfeste Spindel 17 ist axial unmittelbar mit 
dem Stellglied 19 gekoppelt. Durch einen Hebel 34 und ei- 
nen Bowdenzug 22 istz. B. ein federbeaufschlagtes Kniehe- 
belgelenk 22, das als Abstutzung fur die Anlaufscheibe 10 35 
dient, beugbar. Dadurch ist die Reibkraft zwischen dem ver- 
schiebbaren Element 8 und der Anlaufscheibe 10 stark ver- 
ringerbar. Wird die Axialbewegung des verschiebbaren Ele- 
ments 8 durch einen Anschlag, der z. B. am Ritzel 7 (bzw. 
sonstigen Mitnehmer) angeordnet ist begrenzt, kann die 40 
Reibkraft vbllig ausgeschaltet werden. Durch Bctatigung 
des Hcbels 34 kann also, insbesondere bei einer Spindel 17 
rnit nicht selbsthemmender Steigung das Stellglied 19 rela- 
tiv ieicbt von Hand verstellt werden. 

[0022] Fig. 3 zeigt ein Blockschaltbild einer akkumulator- 45 
gepufferten Notstromversorgung einer Positionserfassungs- 
schaltung, mit einem an einem Netz angcschlossencn Trans- 
formations-, Gleichrichtungs- und Glattungseinheit als 
Gleichspannungsquelle 25, einem an der Gleichspannungs- 
quelle 25 angeschlossenen Laderegler 26 mit Akkumulator 50 
27, einer Zahleinheit 28, bestehend aus zwei Hallsensoren 
5a, 5b, einer Auswertelogik 30 und einem Zahier 31, einem 
Schiebcregister 32 und einer Rcchencinheit 33. Bei einem 
Spannungsausfall liegen nurdie Bausteine am Akkumulator 
27 an, die notwendig sind, um die aktuelle Position des 55 
Stellglieds zu erfassen, das sind die Hallsensoren 5a, 5b, die 
Auswertelogik 30 und der Zahier 31. Das Schieberegister 32 
und die Recheneinheit 33 sind zwecks Schonung des Akku- 
mulators davon abgekoppelt. Der Akkumulator 27 wird 
durch die Gleichspannungsquelle 25 stets im geladcnen Zu- 60 
stand gehalten. Fallt das Netz aus, stellt die tin Akkumulator 
27 geladene Energie die Notversorgung fur die am Akkumu- 
lator angeschlossene Zahleinheit 28 dar. Die Recheneinheit 
kann ein Mikrocontroller oder ein Mikroprozessor sein. 
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verschobene are hzahl proportion ale Signale SI, S2. Die 
Auswertelogik 30 generiert aus diesen Signalen ein Rich- 
tungssignal ZR und Zahlimpulse ZI. Die^Zahlimpulse ZT 
werden vom Zahier 31 gezahlt. Das Richtungssignal ZR be- 
stimmt. in welehe Richtung der Zahier zahlt, alsoob er ad- 
diert oder subtrahiert. Der jeweilige Zahlerstand ist daher 
ein MaB ftir die aktuelle Position des Stellglieds. Im Nor- 
rnalbetrieb, also bei vorhandener Spannungsversorgung 
uber die Gleichspannungsquelle 25. ubernimmt eine Soft- 
ware der Recheneinheits 33 die Zahlerfunktion. Der wah- 
renddessen mitlaufende exteme Zahier 31 wird dabei nicht 
ausgelesen. Bei einem Spannungsausfall. werden die Funk- 
tionen der Recheneinheit definiert beendet. Die dazu erfor- 
derliche Energie wird beispielsweise von einem Kondensa- 
tor geliefert. der im Bereich der Gleichspannungsquelle 25 
angeordnet ist. Die Positionserfassung erfolgt dann aus- 
schliel3lich uber den extemen Zahier 31. Wird das Netz wie- 
der eingeschaltet. liest die Recheneinheit 33 wahrend einer 
Initialisierungsphase den aktuellen Zahlerstand des externen 
Zahlers uber das Schieberegister 32 seriell ein. Das Schiebe- 
register 32 dient dabei lediglich zur Parallel-Seriell- Wand- 
lung des Zahlerstandes. Dadurch wird an der Recheneinheit 
33 nur ein Eingang fur die Abfrage des Zahlerstandes be- 
legt. 

[0024] Fig. 4 zeigt eine Prinzipdarstellung des Stellan- 
uiebs 1 ohne Gehause, mit dem Antriebsmotor 3, dem mit- 
drehenden magnetisch leitenden Element 9, dem axial ver- 
schiebbaren magnetisch leitenden Element 8, der Anlauf- 
scheibe 10, dem Untcrsetzungsgetriebe 4, der Spindel 17, 
dem Kniehebelgelenk 20, dem Bowdenzug 22 und einer 
Leiterplatte 35. Anschliisse 52 des Antriebsmotors 3 sind 
auf der Kupplungsseite angeordnet. Die Leiterplatte 35 tragt 
zumindest einen Hallsensor (der Einfachheit halber wegge- 
lassen), der mit dem Magnetring 16, der am Umfang des 
axial verschiebbaren magnetisch leitenden Elements 8 ange- 
ordnet ist zusammenwirkt. Da das verschiebbare Element 8 
mit der Motordrehzahl dreht, ist die Auflosung fur die Posi- 
tionserkennung entsprechend hoch, sie hangt zusatzlich von 
der Polzahl des Magnetrings 16 ab. Das im Betrieb mit der 
Motordrehzahl drehende schragverzahnte Ritzel 44 treibt 
uber die Doppelzahnradcr 46, 47 und 48 ein Ausgangszahn- 
rad 15 an, mit dem eine Mutter 18 drehfest verbunden ist. 
Die Mutter 18 ist in Lagern 43b gelagert, die durch eine 
Scheibenfeder 40 axial spielfrei gehalten werden. Die Spin- 
del 17 durchdringt den Stellantrieb und ist fest mit dem 
Stellglied verbunden (hier nicht dargestellt). 
[0025] Fig. 5 zeigt den Stellantrieb I mit dem Antriebs- 
motor 3, den bciden Gehauseteilen 2a, 2b, wobei das Gehau- 
seteil 2a eine Ausbauchung 36 aufweist, in dessen Bereich 
die Leiterplatte angeordnet ist. Das Kniehebelgelenk 20 ist 
in einem gehausefesten ersten Lagerteil 37 gelagert und an 
einem gehausefesten Abstiitzteil 38 abgestiitzt, es ist von ei- 
ner Ruckstcllfeder 39 beaufschlagt, so dass es ohne manu- 
elle Betatigung gestreckt oder nahezu gestreckt ist. 
[0026] Fig. 6 zeigt eine Explosionsdarstellung mit den 
wesentlichen Bauteilen des Stellantriebs 1, mit dem An- 
triebsmotor 3, dem ersten Gehauseteil 2a, der gehausefesten 
Spule 12, dem mitdrehenden magnetisch leitenden Element 
9, einem ersten Lager 41a, eine Feder (Druckfeder) 11, dem 
axial verschiebbaren magnetisch leitenden Element 8, mit 
dem Magnetring 16, dem Ritzel 7 (bzw. sonstigen Mitneh- 
mer) der Ritzelwelie 42, einem zweiten Lager 41b, der Lei- 
terplatte 35, dem Kniehebelgelenk 20, dem'Bowdenzug 22, 
dem zweiten Gehauseteil 2b, dem Untersetzungsgetriebe 4, 
bestehend aus und der Gewindespindel 17. 



[0023] Die Hallsensoren 5a, 5b lie fern zueinander phasen- 
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Bezugszeicheniiste 

1 Stellantrieb 

2 Gehause 

3 Antriebsmotor 5 

4 Untersetzungsgetriebe 

5 Wegsensor 

6 Elektromagnetkuppluns 

7 Ritzel 

8 axial verschiebbares magnetisch leitendes Element 10 

9 niit der Motorwelle mitdrehendes magnetisch leitendes 
Teil 

10 Anlaufscheibe 

11 Feder 

12 gehause teste Spule 

13 Motorwelle 

14 Ausnehmungen 

15 Ausgangszahnrad 

16 Magnetring 

17 Gewindespindel ?0 

18 Mutter 

19 Stellglied 

20 Kniehebelgelenk 

21 Anschlusse 

22 Bowdenzug 

23 Haltefeder 
24Sitz 

25 Gleichspannungsquelle 

26 Ladereglcr 

27 Akkumulator ^ 

28 Zahlereinheit 

29 Profil 

30 Auswertelogik 

31 Zahler 

32 Schieberegister 

33 Recheneinheit 

34 Plebel 

35 Leiterplatte 

36 Ausbauchung 

37 erstes Lagerteil ^ 

38 Abstutzteil 

39 Ruckstellfeder 

40 Scheibenfeder 

41a, 41b Lager fur Ritzelwelle 

42 Ritzelwelle 45 
43a, 43b Lager fur Mutter 
44 schragverzahntes Ritzel 
45a, b, c Achse 

46 erstes Doppelzahnrad 

47 zweites Doppelzahnrad 50 

48 drittes Doppelzahnrad 

49 Spulenkorper 

50 Positionserfassungseinrichtung 

51 Sockel 
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1. Positionserfassungseinrichtung fur einen Stellan- 
trieb (1), mit einern Gehause (2), in dem ein Antriebs- 
motor (3), ein Untersetzungsgetriebe (4) angeordnet 60 
ist, dadurch gekennzeichnet, dass Signale eines Weg- 
sensors (5) der Positionserfassungseinrichtung (50), in 
einern Pufferspeicher abgelegt werden. 

2. Positionserfassungseinrichtung fur einen Stellan- 
trieb (1), mit einern Gehause (2), in dem ein Antriebs- 65 
motor (3), ein Untersetzungsgetriebe (4) und eine fern- 
steuerbarc Kupplung (6) zur Unterbrechung eines 
Kraftflusses zwischen dem Antriebsmotor (3) und ei- 



nern Stellglied (19) angeordnet ist, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die femsteuerbare Kupplung (6), zwi- 
schen dem Antriebsmotor (3) und der Positionserfas- 
sungseinrichtung (50) angeordnet ist und ein Teil der 
Positionserfassungseinrichtung auf einern Teil der 
Kupplung (6) angeordnet ist. 

3. Positionserfassungseinrichtung nach Anspruch 2, 
dadurch gekennzeichnet, dass die Signale, die von ei- 
nern Wegsensor (5) der Positionserfassungseinrichtung 
(50) abgefragt werden, in einern Pufferspeicher abge- 
legt werden. 

4. Positionserfassungseinrichtung nach Anspruch 1 
Oder 3, dadurch gekennzeichnet, dass der Pufferspei- 
cher ein Zahler (31) ist. 

5. Positionserfassungseinrichtung nach Anspruch 1, 3 
Oder 4. dadurch gekennzeichnet, dass der Wegsensor 
(5) durch eine Notstromversorgung auch bei unbe- 
stromtem Antriebsmotor (3) abfragbar ist. 

6. Positionserfassungseinrichtung nach Anspruch 5, 
dadurch gekennzeichnet, dass die Notstromversorgung 
durch einen Akkumulator (27) gewahrleistet ist. 

7. Positionserfassungseinrichtung nach Anspruch 4, 5 
oder 6, dadurch gekennzeichnet, dass zwei Wegsenso- 
ren (5a, 5b) vorgesehen sind, die mit einer Auswertelo- 
gik (30) verbunden sind, die zumindest ein Zahlim- 
puls- und ein Zahlrichtungssignal liefem, die dem Zah- 
ler (31) zugefuhrt werden. 

8. Positionserfassungseinrichtung nach Anspruch 7, 
dadurch gekennzeichnet, dass der Zahlimpuls- und der 
Zahlrichtungssignalausgang der Auswertelogik (30) 
mit dem Zahler (31) und einer Recheneinheit (33) ver- 
bunden sind. 

9. Positionserfassungseinrichtung nach Anspruch 8, 
dadurch gekennzeichnet, dass der Zahler (31) mit ei- 
nern Schieberegister (32) mit seriellem Ausgang ver- 
bunden ist, das von der Recheneinheit (33) abfragbar 
ist. 

10. Positionserfassungseinrichtung nach Anspruch 7, 
8 Oder 9, dadurch gekennzeichnet, dass nur die Weg- 
sensoren (5a, 5b), die Auswertelogik und der Zahler 
(31) am Akkumulator (27) angcschlossen sind. 

11. Positionserfassungseinrichtung nach zumindest ei- 
nern der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass ein Untersetzungsgetriebe (4) zwischen 
dem Antriebsmotor (3) und dem Wegsensor (5) ange- 
ordnet ist. ~ 

12. Positionserfassungseinrichtung nach zumindest ei- 
nern der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass das Untersetzungsgetriebe (4) zwischen 
der Kupplung (6) und dem Wegsensor (5) angeordnet 
ist. 

13. Positionserfassungseinrichtung nach zumindest ei- 
nern der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass ein Spindeltrieb zwischen dem Wegsen- 
sor (5) und dem Stellglied (19) angeordnet ist. 

14. Positionserfassungseinrichtung nach zumindest ei- 
nern der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die femsteuerbare Kupplung (6) an ei- 
nern Ausgang des Antriebs motors (3) angeordnet ist, 
so dass ein mit dem Untersetzungsgetriebe (4) gctrieb- 
lich in EingrirTstehendes Ritzel (7) bei Betrieb des An- 
triebsmotors (3) an eine Motorwelle (13) koppelbar ist. 

15. Positionserfassungseinrichtung nach zumindest ei- 
nern der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die femsteuerbare Kupplung (6) eine 
Elektromagnetkupplung ist. 

16. Positionserfassungseinrichtung nach zumindest ei- 
nern der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
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zeichnet. dass eine Feder (11) ein axial verschiebbares 
raagnetisch Leitendes Element (8) bei stromloser Kupp- 
lung (6) gegen eine Anlaufscheibe (10) driickt und bei 
Bestrornung einer Spule (12) dcr Kuppiung (6) magne- 
tisch an ein mil der MotorweLle (13) mitdrehendes ma- 5 
gnetisch leitendes Teil (9) gehalten wird. 

17. Positionserfassungseinrichtung nach zumindest ei- 
nem der vorangehenden Anspriiche. dadurch gekenn- 
zeichnet, dass das axial verschiebbare magnetisch lei- 
tende Element (8) der Kuppiung (6), einerseits an einer 10 
drehfest mil dem Gehause (2) verbundenen Anlauf- 
scheibe (10) und andererseits an dem mit der Motor- 
welle (13) mitdrehenden magnetisch leitenden Teil (9) 
der Elektromagnetkupplung (6) in Anlage gebracht 
werden kann. 15 

18. Positionserfassungseinrichtung nach zumindest ei- 
nem der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass das axial verschiebbare magnetisch lei- 
tende Element (8) mit dem Ritzel (7) drehfest und zu 
diesem axial verschieblich ist. 20 

19. Positionserfassungseinrichtung nach zumindest ei- 
ne m der vorangehenden Anspriiche. dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Elektromagnetkupplung (6) aus dem 
mit der Motorwelle (13) mitdrehenden magnetisch lei- 
tenden Teil (9), dem axial verschiebbare n magnetisch 25 
leitenden Element (8) und der Spule (12) besteht, wo- 
bei die Spule (12) gehausefest ist. 

20. Positionserfassungseinrichtung nach zumindest ei- 
ncm der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass zwischen dem axial verschiebbaren ma- 30 
gnetisch leitenden Element (8) und dem drehfest mit 
der Motorwelle (13) mitdrehenden magnetisch leiten- 
den Teil (9) einerseits und/oder der gehausefesten An- 
laufscheibe (10) andererseits eine form- oder kraft- 
schliissige Verbindung herstellbar ist. 35 

21. Positionserfassungseinrichtung nach zumindest ei- 
nem der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass zwischen einem Teil des Wegsensors (5) 
und dem Stellglied (19) eine Gewindespindel (17) und 
eine Mutter (18) angeordnet sind, wobei die Mutter 40 
(18) unmittelbar mit dem Stellglied (19) verbunden ist. 

22. Positionserfassungseinrichtung nach zumindest ei- 
nem der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Steigung der Gewindespindel (17) 
nicht selbsthemmend ausgeruhrt ist. 45 

23. Positionserfassungseinrichtung nach zumindest ei- 
nem der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass das Stellglied (19) Bestandteil eines Sit- 
zes ist. 

24. Positionserfassungseinrichtung nach zumindest ei- 50 
nem der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Anlaufscheibe (10) drehfest mit dem 
Gehause und axial durch eine Abstutzung gehalten ist. 

25. Positionserfassungseinrichtung nach zumindest ei- 
nem der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 55 
zeichnet. dass die Abstutzung ein durch eine Haltefe- 
der (19) in eine gestreckte Form gehaltenes Kniehebel- 
gelenk (20) ist. 

26. Positionserfassungseinrichtung nach zumindest ei- 
nem der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 60 
zeichnet, dass das Kniehebelgelenk (20) nur einseitig 
gebeugt werden kann.. wobei die Halte feder (19) stets 
gegen die Beugerichtung wirkt. 

27. Positionserfassungseinrichtung nach zumindest ei- 
nem der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 65 
zeichnet, dass das Kniehebelgelenk (20) durch einen 
Bowdenzug (22) oder einen Hebel gebeugt werden 
kann, wodurch das axial verschiebbare magnetisch lei- 
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tende Element (8) durch die Feder (11) axial mit der 
Anlaufscheibe (10) von der Elektromagnetkupplung 
wegbewegt wird. 

28. Posiuonserfassungscinrichtung nach zumindest ei- 
nem der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass das axial verschiebbare magnetisch lei- 
tende Element (8) gegen einen Anschlag (21) zur An- 
lage gebracht werden kann. der so angeordnet ist, dass 
bei vollstandig betatigtem Bowdenzug (22) oder Hebel 
keine Reibung mehr zwischen dem axial verschiebba- 
ren magnetisch leitenden Element (8) und der Anlauf- 
scheibe (10) vorhanden ist. 

29. Positionserfassungseinrichtung nach zumindest ei- 
nem der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet. dass der Anschlag (21) als Ansatz am Ritzel 
(7) oder als Gehauseanschlag ausgebildet ist. 

30. Positionserfassungseinrichtung nach zumindest ei- 
nem der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass der zumindest eine Wegsensor (5a, 5b) 
ein gehause fester Hallsensor ist der von Magneten (16) 
mit tiber den Umfang altemierend magnetisierten Be- 
reichen zusammen wirkt. 

31. Positionserfassungseinrichtung nach zumindest ei- 
nem der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass der zumindest eine Wegsensor (5a, 5b) 
eine gehausefeste Spule ist die von einem Magneten 
(16) mit iiber den Umfang altemierend magnetisierten 
Bereichen zusammenwirkt. 

32. Positionserfassungseinrichtung nach zumindest ei- 
nem der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass der Magnet (16) ein vielpoliger Perma- 
nentmagnetring ist. 

33. Positionserfassungseinrichtung nach zumindest ei- 
nem der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass dcr Wegsensor (5a, 5b) ein gehausefester 
optischer Wegaufnehrner ist, der mit einer Encoder- 
scheibe zusammenwirkt. 

34. Positionserfassungseinrichtung nach zumindest ei- 
nem der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass der Wegsensor (5) ein gehausefestes Po- 
tentiometer ist, der mit einem Schlcifer zusammen- 
wirkt. 

35. Positionserfassungseinrichtung nach zumindest ei- 
nem der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass der zumindest eine Wegsensor (5a, 5b) 
auf einer Leiterplatte 35 angeordnet ist, die im Gehause 
(2) des Positionserfassungseinrichtungs (1) befestigt 
ist. 

36. Positionserfassungseinrichtung nach zumindest ei- 
nem der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass der Magnet (16), auf dem axial ver- 
schiebbaren magnetisch leitenden Element (8) ange- 
ordnet ist. 

37. Positionserfassungseinrichtung nach zumindest ei- 
nem der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet. dass zumindest ein Getriebeelement (46) zu- 
mindest teilweise in der Anlaufscheibe (10) gelagert 
oder abgestiitzt ist. 
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